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) Steuergerat 

) Es wird ein Steuergerat vorgeschlagen, das insbesondere 
fur oine Motorsteuerung dient Das Steuergerat {10) weist 
einen Mikrorechner (20) auf. Es weist weiterhin etne serielle 
Schnittstelle (21) zum Senden und/oder Empfangen von 
Daten Gber eine an das Steuergerat (10) anschlieBbare 
serielle Datenubertragungsleitung {14) auf. Es ist so ausge- 
legt, daS es mit einer weiteren serleMen Datenubertragungs- 
leitung (15) verbindbar ist und Mittel (22, 23, 29) aufweist, die 
eine Umschaltung zwischen den anschlieftbaren seriellen 
Datenubertragungsleitungen (14, 15} bewirken, so daS die 
serielle Schnittstelle (21) in dem einen Fall mit der ersten 
anschlieSbaren seriellen Datenubertragungsleitung (14) ver- 
bunden ist und In dem anderen Fall mit der weiteren 
seriellen DatenObertragungsleitung (15) verbunden ist. 
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Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einem Steuergerat nach 
der Gattung des Hauptanspruchs. Es ist schon ein Steu- 
ergerat aus der EP-2317 43 Bl bekannt In dieser 
Druckschrift ist ein Steuergerateverbund fflr ein Kraft- 
fahrzeug beschrieben. So ist z. B. ein Motor-Steuerge- 
rat ein Getriebe-Steuergerat ein Brems-Steuergerat 
ein Fahrgeschwindigkeitsregier, ein Steuergerat fflr ei- 
ne Fahrwerkregelung und ein Diagnose-Steuergerat 
enthalten. Alle genannten Steuergerate sind flber einen 
gemeinsamen seriellen Datenbus miteinander verbun- 
den. Jedes einzeine der genannten Steuergerate weist 
dabei fflr die Datenflbertragung eine serielle Schnittstel- 
le auf . 

In der letzten Zeit ergab sich die Forderung von Sei- 
ten der Autoindustrie, daB bestimmte Steuergerate, ins- 20 
besondere ein Motorsteuergerat eine zweite serielle 
Schnittstelle aufweisen sollte oder zumindest in der La- 
ge sein sollte, mit einer zweiten seriellen Datenfibertra- 
gungsleitung zu kommunizieren. Ober diese zweite se- 
rielle Schnittstelle sollte dann der Code von einer Weg- 
fahrsperre (auch als Immobilizer) bezeichnet zu dem 
Motorsteuergerat flbertragen werden. 

Die erwahnte L5sung der Vorsehung einer zweiten 
seriellen Schnittstelle in einem Motorsteuergerat ist je- 
doch wegen des zusatzlichen Schaltungsaufwandes kei- 
ne kostengflnstige L6sung und fflr ein GroBserienpro- 
dukt wie ein Motorsteuergerat unakzeptabeL 

Auch eine weitere bekannte Ldsung, bei der die zu- 
satzliche serielle Obertragimgsleitung mit einem Input/ 
Output-Port des Mikrorechners im Kraftfahrzeug-Steu- 
ergerat verbunden wird, hat sich als nicht akzeptabel 
herausgestellt Diese Ldsung verursacht namlich eine 
hohe Rechenbelastung des Mikrorechners, zusatzlichen 
Programmcode und einen zusatzlichen Aufwand fflr die 
Programmerstellung des Mikrorechners. AuBerdem 
sind dabei auch Einschrankungen fflr die maximal mdg- 
liche Obertragungsrate vorhanden. 

Vorteile der Erfindung 

Das erfindungsgemaBe Steuergerat mit dem kenn- 
zeichnenden Merkmal des Hauptanspruchs hat demge- 
genflber den Vorteil, daB es nur eine schaltungsmafiig 
vorhandene serielle Schnittstelle aufweist und trotzdem 
eine Kommunikation mit mehreren unabhangigen se- 
riellen DatenQbertragungsleitungen mdglich ist Dabei 
ist jedoch vorauszusetzen, daB zu einem gegebenen 
Zeitpunkt jeweils nur eine der moglichen seriellen Da- 
tenflbertragungsleitungen vom Steuergerat bedient 
wird. Dies trifft aber z. B. fflr den hier betrachteten Fall 
zu, bei dem ein Steuergerat (z. B. Motorsteuergerat) mit 
einem Steuergerat fur eine Wegfahrsperre kommuni- 
zieren muB und aber auch in der Lage sein muB z. B. mit 
einem extern angeschlossenen oder im Kraftfahrzeug 
bereits vorhandenen Diagnosegerat zu kommunizieren. 
Die Kommunikation mit dem Steuergerat fflr die Weg- 
fahrsperre ist nur beim Einschalten und ggf. noch beim 
Ausschalten des Steuergerates sowie bei aufgetretenen 
Stdrungen ndtig. Fflr diese Falle ist es dann akzeptabel 
daB das Steuergerat nicht mit dem Diagnosegerat kom- 
munizi ren kann. Eine besteh nde Kommunikation 
wird bei einer Storung bzw. beim Ausschalten sowieso 
abgebrochen. 
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Durch die in den Unteransprflchen aufgefflhrten 
MaBnahmen sind vorteilhafte Weiterbildungen und 
Verbesserungen des im Hauptanspruch angegebenen 
Steuergerates mdglich. So ist es 2. B. vorteilhaft daB das 
Steuergerat als Mittel zur Umschaltung zwischen den 
seriellen Datenflbetragungsleitungen mindestens einen 
elektronisch steuerbaren Umschalter, insbesondere ei- 
nen CMOS-Multiplexer aufweist und daB das Schaltsi- 
gnal fflr den Umschalter von dem Mikrorechner ausge- 
geben wird. Diese elektronisch steuerbaren Umschalter 
sind platzsparend insbesondere auf einem integrierten 
Schaltkreis herstellbar. 

Weiterhin vorteilhaft ist, daB zwischen dem elektro- 
nisch steuerbaren Umschalter und den anschlieBbaren 
seriellen Datenflbertragungsleitungen eine Busankop- 
pelschaltung vorgesehen wird, die eine Signalanpassung 
der flber die seriellen Datenflbertragungsleitungen 
empfangenen und/oder zu sendenden Signale bewirkt 
Dadurch wird es mdglich, daB fflr die Obertragung der 
Daten fiber die serielle Datenflbertragungsleitung quasi 
beliebige Spannungspegel verwendet werden kdnnen. 
Im Kraftfahrzeug werden haufig fflr die serielle Daten- 
flbertragimg Signalpegel verwendet, die zwischen der 
Batteriespannung und Massepotential schwanken. Ein 
Mikrorechner eines Steuergerates kann jedoch haufig 
nur Spannungspegel von 0 Volt bis 5 Volt verarbeiten. 

Fflr den Fall, daB alle an das Steuergerat angeschlos- 
senen seriellen Datenflbertragungsleitungen die glei- 
chen Spannungspegel verwenden, ist es sehr vorteilhaft, 
wenn die Busankoppelschaltung zwischen dem elektro- 
nisch steuerbaren Umschalter und der seriellen Schnitt- 
stelle vorgesehen wird. In diesem Fall reicht namlich ein 
einzelner elektronisch steuerbarer Umschalter fflr die 
Umschaltung aus, vorausgesetzt es handelt sich bei den 
seriellen Datenflbertragungsleitungen um einfache Ein- 
draht- Leitungen. 

Ebenf alls vorteilhaft ist, wenn die elektronisch steuer- 
baren Umschalter zusammen mit der/den Busankoppel- 
schaltungen auf einem Peripherie IC integriert sind. Da- 
mit laBt sich der Schaltungsaufwand fflr das Steuergerat 
verringern, so daB die Herstellungskosten reduziert 
sind. 

Weiterhin vorteilhaft ist, daB die im Steuergerat vor- 
gesehene serielle Schnittstelle als Zwei-Draht-Schnitt- 
stelle fflr eine Voll-Duplex-Obertragung ausgelegt ist. 
Damit konnen hohe Obertragungsraten fflr den Daten- 
austausch zwischen den Steuergeraten erreicht werden. 

Ist jedoch diese hohe Datenubertragungsrate gar 
nicht erforderlich, so ist es vorteilhaft, wenn die serielle 
Schnittstelle nur als Ein-Draht-Schnittstelle fflr Halb- 
Duplex-Betrieb ausgelegt ist 

Um den Schaltungsaufwand weiter zu verringern, ist 
es vorteilhaft, wenn die serielle Schnittstelle zusammen 
mit dem Mikrorechner auf einem Mikrochip integriert 
ist Fflr den hier betrachteten Anwendungsfali, bei dem 
ein Motor-Steuergerat mit einem Steuergerat fflr eine 
Wegfahrsperre fiber eine serielle Datenfibertragungs- 
leitung verbunden ist und mit einem externen oder in- 
ternen Diagnosegerat fiber eine weitere serielle Daten- 
fibertragungsieitung verbindbar ist, ist es vorteilhaft 
wenn das Motor-Steuergerat nach seiner Inbetriebnah- 
me zuerst mit der seriellen Datenfibertragungsleitung 
zur Verbindung mit dem Steuergerat ffir die Wegfahr- 
sperre verbunden wird und erst dann die Verbindung 
mit der weiteren seriellen Datenfibertragungsleitung 
h rstellt wenn es von dem Steu rgerat fflr die Wegfahr- 
sperre einen vorbestimmten Signalcode empfangen hat 
Dadurch ist dann weitgehend sichergestellt daB eine 
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Kommunikation Qber die weitere serielle DatenQbertra- 
gungsleitung nur dann stattfinden kann, wenn eine be- 
rechtigte Inbetriebnahme vorlag. 

Zeichnung 5 

Zwei AusfQhrungsbeispiele der Erfindung sind in der 
Zeichnung dargestellt und in der nachfolgenden Be- 
schreibung naher eriautert Es zeigen 

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Steuerge- io 
rate-Verbundes, bei dem das erfindungsgemaBe Steuer- 
gerat eingesetzt ist; Fig. 2 ein Blockschaltbild fQr ein 
erstes AusfQhrungsbeispiel des erfindungsgemaBen 
Steuergerates; Fig. 3 ein Blockschaltbild fQr ein zweites 
Ausfflhrungsbeispiel des erfindungsgemaBen Steuerge- is 
rates und Fig. 4 ein FluBdiagramm fur den Mikrorech- 
ner des erfindungsgemaBen Steuergerates. 



Beschreibung der Erfindung 



20 



In Fig. 1 bezeichnet die Bezugszahl 10 ein Motor- 
Steuergerat fUr eine Brennkraftmaschine eines Kraft- 
fahrzeuges. Mit der Bezugszahl 11 ist ein Getriebesteu- 
ergerat fQr das Kraftfahrzeug bezeichnet Beide Steuer- 
gerate 10 und 11 sind Qber eine serielle DatenQbertra- 25 
gungsleitung 14 miteinander verbunden. Mit der Be- 
zugszahl 13 ist ein externes Diagnosegerat bezeichnet. 
Dieses Diagnosegerat 13 wird z. B. zu Inspektionszwek- 
ken eingesetzt cL h, wenn sich das Kraftfahrzeug in der 
Werkstatt befindet. In diesem Fall wird das Diagnosege- 30 
rat 13 Qber einen AnschluB an die serielle DatenGbertra- 
gungsleitung 14 angeschlossen. Das Diagnosegerat 13 
kann dann mit dem Getriebesteuergerat 11 und dem 
Motorsteuergerat 10 kommunizieren. Es fragt die Dia- 
gnosedaten beider Steuergerate ab. Ist in einem der 35 
Steuergerate ein Fehler aufgetreten, so wird ein dem- 
entsprechendes Fehlerwort in einem Speicher dieses 
Steuergerates abgelegt Dieses Fehlerwort wird dann 
bei der Inspektion von dem Diagnosegerat 13 abgefragt 
Aufgetretene Fehler kdnnen dann leichter behoben 40 
werden. 

An das Motorsteuergerat 10 ist weiterhin ein Steuer- 
gerat 12 fOr eine Wegfahrsperre angeschlossen. Die 
Verbindung zu dem Steuergerat 12 fOr die Wegfahr- 
sperre ist dabei Ober eine separate serielle Dateniiber- 45 
tragungsleitung 15 hergestellt. Damit ist gewahrleistet, 
daB kein anderes Steuergerat Ober diese serielle Daten- 
Qbertragungsleitung 15 Daten Obertragen kann, so daB 
das DatenObertragungsprotokoll fflr diese DatenQber- 
tragung Qber die serielle DatenQbertragungsleitung 15 50 
einf ach ausgelegt sein kann. Insbesondere kdnnen keine 
Buszugriffskonflikte auftreten. Ober die serielle Daten- 
Qbertragungsleitung 15 wird bei Inbetriebnahme des 
Kraftfahrzeuges von dem Steuergerat 12 fur die Weg- 
fahrsperre ein definierter Sicherungscode zu dem Mo- 55 
tors teuergerat 10 Qbertragen. Das Motorsteuergerat 10 
ist so programmiert, daB es zuerst den Sicherungscode 
abfragt bevor es sein eigentliches Steuerprogramm in 
Betrieb nirnmt Dadurch ist dann ein unbefugter Start 
des Kraftfahrzeuges verhindert. Das Steuergerat 12 fQr ©o 
die Wegfahrsperre gibt namlich den Sicherungscode 
nur dann ab, wenn der Fahrer entweder den korrekten 
SchlQssel fQr das Kraftfahrzeug nachgewiesen hat oder 
einen bestimmten Zahlencode eingegeben hat Dies 
kann z. B. auch mit Hilfe einer Magnetkarte geschehert 65 

Auf die Arbeitsweise des Motorsteuergerates 10 wird 
aber nachfolgend noch bei der Beschreibung der Fig. 4 
naher eingegangen. In der Fig. 2 bezeichnet die Bezugs- 



zahl 10 wieder das Motorsteuergerat Mit der Bezugs- 
zahl 20 ist der Mikrorechner des Motorsteuergerates 10 
bezeichnet Der Mikrorechner 20 weist eine serielle 
Schnittstelle 21 auf. Derartige serielle Schnittstellen sind 
aus dem Stand der Technik hinreichend bekannt Des- 
halb wird an dieser Stelle auf eine nahere Beschreibung 
der seriellen Schnittstelle 21 verzichtet An den RXD- 
Eingang der seriellen Schnittstelle 21 ist ein erster elek- 
tronisch steuerbarer Umschalter 22 angeschlossen. An 
den TXD-Ausgang der seriellen Schnittstelle 21 ist ein 
zweiter elektronisch steuerbarer Umschalter 23 ange- 
schlossen. Als Beispiel fQr einen elektronisch steuerba- 
ren Umschalter wird hier ein einfacher Zweifach-Multi- 
plexer mit zwei Eingangen und einem Ausgang genannt, 
der die Funktion des elektronisch steuerbaren Umschal- 
ters 22, 23 ausfQhren kann. Zu jedem der elektronisch 
steuerbaren Umschalter 22, 23 fOhrt von dem Mikro- 
rechner 20 ausgehend eine Steuerleitung. Ober die 
Steuerleitung kann der Mikrorechner 20 den Schaltzu- 
stand der elektronisch steuerbaren Umschalter vorge- 
ben. In diesem AusfQhrungsbeispiel ist es so dargestellt, 
daB der Mikrorechner 20 nur beide elektronisch steuer- 
baren Schalter 22 und 23 gemeinsam umschalten kann. 
In einer weiteren Ausgestaltung der Erfindung kdnnte 
es jedoch auch vorgesehen sein, daB diese Umschaltung 
auch einzeln von dem Mikrorechner vorgegeben sein 
kann. Von dem elektronisch steuerbaren Umschalter 22 
fOhrt eine Verbindung zu einem ersten Ausgang OUT1 
einer Busankoppelschaltung 24. Eine weitere Verbin- 
dungsleitung fOhrt von dem zweiten Kontakt des elek- 
tronisch steuerbaren Schalters 22 zu einem zweiten 
Ausgang OUT2 der Busankoppelschaltung 24. Von dem 
elektronisch steuerbaren Schalter 23 fOhrt ein An- 
schluBkontakt Qber eine Verbindungsleitung zu dem 
Ausgang OUT1 der Busankoppelschaltung 24. AuBer- 
dem fQhrt von dem zweiten Kontakt des elektronisch 
steuerbaren Schalters 23 eine Verbindungsleitung zu 
dem zweiten Ausgang OUT2 der Busankoppelschaltung 
24. An den Eingang INI der Busankoppelschaltung 24 
ist ein AnschluB 25 des Steuergerates 10 angeschlossen. 
An den Eingang IN2 der Busankoppelschaltung 24 ist 
ein weiterer AnschluB 26 des Steuergerates 10 ange- 
schlossen. Der AnschluB 25 steht mit der seriellen Da- 
tenQbertragungsleitung 14 in Verbindung. Der An- 
schluB 26 steht mit der seriellen DatenQbertragungslei- 
tung 15 in Verbindung. Die Busankoppelschaltung 24 ist, 
wie durch die gestrichelte Linie dargestellt, zweigeteilt 
In dem oberen Teil werden die Signale, die Qber die 
serielle DatenQbertragungsleitung 14 zum Eingang INI 
der Busankoppelschaltung gelangen, so aufbereitet, daB 
die serielle Schnittstelle 21 des Mikrorechners 20 diese 
Signale verarbeiten kann. Dies ist insbesondere dann 
erforderlich, wenn die Signalpegel auf der seriellen Da- 
tenQbertragungsleitung 14 zwischen der Batteriespan- 
nung und Massepotential schwanken. Durch die Busan- 
koppelschaltung 24 wird dann der Signalpegel so ange- 
paBt, daB am Ausgang dieser Busankoppelschaltung ie- 
diglich Signale auftreten, die zwischen 5 Volt und Mas- 
sepotential schwanken. Damit kdnnen diese Signale ein- 
fach von dem Mikrorechner 20 verarbeitet werden. Die 
Busankoppelschaltung besteht aus Widerstanden und 
Treiberstufen; der konkrete Aufbau richtet sich nach 
den Obertragungsraten und den Signalpegeln, fQr den 
anzuschlieBenden seriellen Bus. Wenn zur DatenOber- 
tragung Qber die serielle DatenQbertragungsleitung 15 
andere Signalpegel verwendet werden, werden diese in 
dem unteren Teil der Busankoppelschaltung 24 so ange- 
paBt, daB ebenfalls am Ausgang OUT2 der Busankop- 
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peischaltung 24 nur Signale auftreten, die hdchstens 
zwischen 5 V und Masse potential schwanken kdnnen. 
An den Ausgang OUT1 der BusankoppelschaJtung 24 ist 
weiterhin noch eine Verbindungsleitung zu einem sepa- 
raten Eingang 27 des Mikrorechners 20 gefQhrt Diese 5 
Verbindungsleitung dient dazu, daB selbst dann. wenn 
der Mikrorechner 20 eine Kommunikation Qber die se- 
rielle DatenQbertragungsleitung 15 durchfQhrt, der Mi- 
krorechner feststellen kann, ob z. B. das Getriebesteuer- 
gerSt 1 1 oder ein angeschlossener Diagnosetester 13 ein 10 
Anforderungssignal Qber die serielle DatenQbertra- 
gungsleitung 14 zu dem Steuergerat 10 Qbermittelt oder 
nicht Dies kann dadurch erreicht werden, daB der Mi- 
krorechner 20 in grdBeren Zeitabstanden den Eingang 
27 abfragt Nachdem die Kommunikation mit dem Steu- 15 
ergerfit fQr die Wegfahrsperre 12 abgeschlossen ist, 
kann dann der Mikrorechner 20 sofort ein Ruckmeidesi- 
gnai iiber die serielle DatenQbertragungsleitung 14 aus- 
geben. Eine nochmalige Anforderung von seiten des ex- 
ternen Diagnosegerltes 13 ist dann nicht mehr erforder- 20 
lich. Busankoppelschaltung 24 und elektronisch steuer- 
bare Umschalter 22, 23 kdnnen auch auf einem gemein- 
samen integrierten Schaltkreis enthalten sein. 

Ein zweites AusfQhrungsbeispiels eines erfindungsge- 
maBen Steuergerates zeigt die Fig. 3. Gleiche Bezugs- 25 
zahlen bezeichnen hier das Gleiche, wie in Fig. 2. Der 
wesentliche Unterschied zwischen beiden AusfOhrungs- 
beispielen besteht darin, daB in diesem AusfQhrungsbei- 
spiel die Signaipegel, die zur DatenQbertragung Qber die 
seriellen Obertragungsleitungen 14 und 15 verwendet 30 
werden, in beiden Fallen zwischen naherungsweise glei- 
chen Spannungen schwanken. In diesem Fall braucht 
lediglich ein elektronisch ansteuerbarer Umschalter 29 
vorgesehen werden. Dieser schaltet dann zwischen den 
beiden Busleitungen 14 und 15 urn. Die Busankoppel- 35 
schaltung 24 wird dann fQr beide seriellen Datenuber- 
tragungsleitungen 14 und 15 gemeinsam verwendet 

Nachfolgend wird noch die Arbeitsweise des Mikro- 
rechners 20 fQr beide AusfOhrungsbeispiele anhand der 
Fig. 4 erlautert Durch Drehen des ZQndschlOssels des 40 
Kraftfahrzeuges werden die Steuergerate 10, 11, 12 in 
Betrieb genommen. Dadurch wird das Programm im 
Steuergerat 10 von dem Mikrorechner im Programm- 
schritt 40 gestartet Nach dem Programmstart findet 
eine Initialisierungsphase des Mikrorechners statt Da- 4s 
bei QberprOf t er z. B. den Speicherinhalt des Steuergera- 
tes. Es kdnnten aber auch weitere Tests ablaufen, wie 
z. B. die OberprOfung angeschlossener Bauteile mittels 
PlausibilitatsQberprQfungen. Nach der Initialisierungs- 
phase 41 werden die elektronisch steuerbaren Umschal- 50 
ter 22, 23, 29 so umgeschaltet, daB die serielle Schnitt- 
stelle 21 des Mikrorechners 20 mit der seriellen Daten- 
Qbertragungsleitung 15 verbunden wird. Dies findet im 
Programmschritt 42 statt Hierzu gibt der Mikrorechner 
20 die entsprechenden Umschaltsignale Qber seinen 55 
Ausgang 28 an die elektronisch steuerbaren Schaiter 22, 
23, 29 ab. AnschlieBend findet im Programmschritt 43 
eine Kommunikation mit dem Steuergerat fQr die Weg- 
fahrsperre 12 statt Dabei wird ein Sicherungscode von 
dem Steuergerat fQr die Wegfahrsperre 12 zu dem Mo- 60 
torsteuerger&t 10 Qbermittelt Das Programm des Mi- 
krorechners 20 QberprQft den empfangenen Sicherungs- 
code, indem es ihn mit einem Muster, das in seinem 
Speicher abgelegt ist, vergleicht Dies findet in der Ab- 
frage 44 statt Wenn kein sinnvoller Code empfangen 65 
wurde, oder wenn ein abweichender Code empfangen 
wurde, beendet der Mikrorechner 20 die Abarbeitung 
des Programms im Programmschritt 46. Dadurch ist si- 



879 Al 

6 

chergestellt, daB das M torsteuergerat 10 und damit das 
Kraftfahrzeug nur dann in Betrieb genommen wird, 
wenn die berechtigte Inbetriebnahme durch Empfang 
des korrekten Sicherungscodes nachgewiesen ist 

Wurde der richtige Sicherungscode v m Mikr rech- 
ner 20 empfangen, so verzweigt der Mikrorechner zum 
Pr grammschritt 45, in dem er die elektronisch steuer- 
baren Umschalter 22, 23, 29 so umschaltet, daB die se- 
rielle Schnittstelle 21 nunmehr mit der seriellen Daten- 
Qbertragungsleitung 14 verbunden wird. AnschlieBend 
ruft er dann sein eigentliches Steuerprogramm auf, so 
daB der Motor gestartet werden kann. Ist an die serielle 
DatenQbertragungsleitung 14 ein Diagnosegerat 13 an- 
geschlossen, so kann jetzt nachfolgend der Fehlerspei- 
cher des Steuergerates 10 von dem Diagnosegerat 13 
ausgelesen werden. 

Das erfindungsgemaBe Steuergerat ist nicht auf die 
hier beschriebenen AusfOhrungsbeispiele beschrankt 
So ist es insbesondere auch mdglich, daB das elektroni- 
sche Steuergerat 10 mit einer Zwei- Draht- Schnittstelle 
ausgestattet ist In diesem Fall werden fQr die serielle 
DatenQbertragung Qber eine serielle DatenQbertra- 
gungsleitung 14, 15 jeweils zwei Drahte bendtigt Um 
dann eine Umschaltung zwischen derartigen seriellen 
DatenQbertragungsleitungen durchzufQhren, mQBten 
gemaB des ersten AusfQhrungsbeispiels vier elektro- 
nisch steuerbare Umschalter und gemaB des zweiten 
AusfQhrungsbeispiels zwei elektronisch steuerbare Um- 
schalter vorgesehen werden. Ober eine serielle Zwei- 
Draht-Schnittstelle kdnnten dann gleichzeitig Daten 
von und zum Steuergerat 10 Qbertragen werden (Voll- 
Duplex-Betrieb). Auch eine Umschaltung der Zwei- 
Draht-Schnittstelle von Zwei-Draht-Betrieb auf Ein- 
Draht-Betrieb ware mdglich. DarQber hinaus kdnnte 
auch eine Umschaltung zwischen mehr als zwei an das 
Steuergerat angeschlossenen seriellen DatenQbertra- 
gungsleitungen realisiert werden. Pro weiterer serieller 
DatenQbertragungsleitung ware dann nur ein zusatzli- 
cher Ausgang des Mikrorechners erforderlich. Wurde 
man statt dessen weitere serielle Schnittstellen in d m 
Mikrorechner vorsehen, so waren dafQr statt einem 
mindestens zwei zusatzliche Mikrorechner-Ports sowie 
zusatzliche Chip-Fiache fQr diese weitere Schnittstelle, 
notwendig. 

PatentansprQche 

1. Steuergerat, insbesondere Kraftfahrzeug-St u- 
ergerat, mit einem Mikrorechner, mit einer seriel- 
len Schnittstelle zum Senden und/oder Empfangen 
von Daten Qber eine an das Steuergerat anschlieB- 
bare serielle DatenQbertragungsleitung, dadurch 
gekennzeichnet, daB an das Steuergerat (10) min- 
destens eine weitere serielle DatenQbertragungslei- 
tung (15) anschlieBbar ist, daB das Steuergerat (10) 
Mittel (22, 23, 29) aufweist, um eine Umschaltung 
zwischen den anschlieBbaren seriellen DatenQber- 
tragungsleitungen (14, 15) vorzunehmen, so daB die 
serielle Schnittstelle (21) je nach Umschaltung mit 
einer der anschlieBbaren seriellen DatenQbertra- 
gungsleitungen (14, 15) verbunden ist 

2. Steuergerat nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB als Mittel zur Umschaltung zwischen 
den seriellen DatenQbertragungsleitungen (14, 15) 
mindestens ein lektronisch steuerbarer Umschal- 
ter (22, 23, 29), insbesondere CMOS-Multiplexer, 
vorgesehen ist und daB das Schaltsignal fQr den 
Umschalter (22, 23, 29) von dem Mikrorechner (20) 
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ausgebbar ist 

3. Steuergerat nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet daB zwischen dem mindestens ei- 
nen elektronisch steuerbaren Umschalter (22, 23) 
und den anschlieBbaren serieilen DatenQbertra- 5 
gungsleitungen (14, 15) eine Busankoppelschaltung 
(24) vorgesehen ist, die eine Signalanpassung der 
Ober die serieilen Datenflbertragungsleitungen (14, 
15) empfangenen und/oder zu sendenden Signale 
fQr die serielle Schnittstelle (21) bewirkt 10 

4. Steuergerat nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet daB zwischen dem mindestens ei- 
nen elektronisch steuerbaren Umschalter (29) und 
der serieilen Schnittstelle (21) eine Busankoppel- 
schaltung (24) vorgesehen ist, die eine Signalanpas- 15 
sung der fiber die serieilen DatenObertragungslei- 
tungen (14, 15) empfangenen und/oder zu senden- 
den Signale fQr die serielle Schnittstelle (21) be- 
wirkt 

5. Steuergerat nach einem der vorhergehenden An- 20 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Busan- 
koppelschaltung (24) und der mindestens eine elek- 
tronisch steuerbare Umschalter (22, 23, 29) zusam- 
men auf einem Peripherie- Baustein fur den Mikro- 
rechner (20) integriert sind. 25 

6. Steuergerat nach einem der vorhergehenden An- 
sprOche, dadurch gekennzeichnet, daB die serielle 
Schnittstelle (21) als Zwei-Draht-Schnittstelle far 
Voll-Duplex-Betrieb uber die anschlieBbaren se- 
rieilen DatenQbertragungsleitungen (14, 15) ausge- 30 
legt ist 

7. Steuergerat nach einem der Ansprflche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, daB die serielle Schnitt- 
stelle (21) als Ein-Draht-Schnittstelle fOr Halb-Du- 
piex-Betrieb uber die anschlieBbaren serieilen Da- 35 
tenObertragungsleitungen (14, 15) ausgelegt ist 

8. Steuergerat nach einem der vorhergehenden An- 
sprOche, dadurch gekennzeichnet, daB die serielle 
Schnittstelle (21) zusammen mit dem Mikrorechner 
(20) auf einem Mikrochip integriert ist 40 

9. Steuergerat nach einem der vorhergehenden An- 
sprQche, dadurch gekennzeichnet, daB es als Mo- 
torsteuergerat fQr die Steuerung einer Brennkraft- 
maschine ausgelegt ist, daB es Ober die anschlieBba- 

re serielle DatenQbertragungsleitung (15) mit ei- 45 
nem Steuergerat fUr eine Wegfahrsperre (12) ver- 
bindbar ist und Ober die weitere anschlieBbare se- 
rielle DatenObertragungsleitung (14) mit minde- 
stens einem weiteren Kraftfahrzeug-Steuergerat 
(11), insbesondere Getriebe-Steuergerat und/oder 50 
Brems-Steuergerat und/oder mit einem Diagnose- 
gertt (13) verbindbar ist und daB es nach seiner 
Inbetriebnahme die serielle Schnittstelle (21) zuerst 
mit der serieilen DatenObertragungsleitung (15) zur 
Verbindung mit dem Steuergerat fur die Wegfahr- 55 
sperre (12) verbindet und daB es nach dem Emp- 
fang eines vorbestimmten Signalcodes Ober diese 
serielle DatenObertragungsleitung (15) die serielle 
Schnittstelle (21) mit der weiteren serieilen Daten- 
Obertragungsleitung (14) verbindet 60 
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